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1 はじめに 
















点を C，受信器(歩行者)の位置を Rとする。 
 
Fig.1 Position measuring method. 
 
Fig.2 Arrangement of ultrasonic transducer and 
























































































x=0, +1.5, -1.5m の位置で 50 回ずつ計測した。
結果を Fig.4 に示す。測定点の x 軸方向に±
50 cm の範囲に誤差が生じた。 
     
(a)10°angle of dip.     (b)15°angle of dip. 
Fig.4 Results of measured positions. 
4 誘導歩行 
4.1 誘導方法 









バイスが振動する。また，x-2 かつ δx1 と δx2
が閾値を越えた場合，方向転換の指示を送る。 
 
Fig.5 Method of navigation. 
4.2 実験結果 
 晴眼者がアイマスクを着用して実験を行っ











(a)+45°           (b)-45° 
Fig.6 Results of guidance experiments when 
pedestrian has initial postures with angles of 
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